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Abstruct: In a stormy sea, squid fishing machine could not roll up the line without line slack. When rolling 
up the line, the ship motions cause line slack and squid on a barbless hook can get away. To solve this 
problem, we proposed a method that based on the use of acceleration, squid fishing machine adjust the line 
motion to the ship motions. To detect the ship motions, we attached an axial acceleration sensor to squid 
fishing machine, which can sense gravitational acceleration. As a result, in spite of ship motions, squid 
fishing machine could roll up the line without line slack. We have adopted this method to latest squid 
fishing machine. 
 





















































































































































































































Fig.5   Processed data by proposed method (III) 
 
6. おわりに 
 一軸加速度センサと簡易なアルゴリズムにより、個々のイカ釣機
において船体の揺動に合わせて糸を緩ませることなく巻き上げる
ことによって時化の日においても効率的な漁獲を実現している方
法を紹介した。実際にはイカ釣り漁業は複数のイカ釣機による協調
作業であり、個々のイカ釣機のみの効率を考えただけでは漁獲を向
上させることは難しい。そのため船橋に設置された集中制御盤と呼
ばれるホストコンピュータには効率的にイカ釣機を動かすための
様々なアルゴリズムが組み込まれている。そして、集中制御盤から
の指令により協調作業が実現され、効率的なイカ釣り漁業が実現さ
れている。最後に、ここで紹介したイカ釣機の揺動補正制御に関し
ては、アイデアの段階で特許を取得し、マイクロコンピュータや加
速度センサの発達に伴い、後に完成された技術の一例であることを
付け加えておく。 
